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La pr§sente invention concerne un dispositif d'actionnement d'un 
Element de siege, du type comportant un actionneur muni d'un transducteur 
adapt§ pour foumir une valeur brute de mesure representative de la position 
courante de I'actionneur. 
5 Afin d'anri6liorer le confort de I'utilisateur, de nombreux si§ges sont de 

nos jours, munis de dispositifs eiectriques d'actionnement permettant de 
modifier la configuration du si§ge par d6placement d'§i6ments mobiles de 
celui-ci. En particulier, de tels sieges sont notamment utilises dans les vehi- 
cules de transport tels que les avions, les bateaux et les voitures de chemins 
10 defer. 

II est courant que cheque siege comporte un dossier inclinable arti- 
cul6 ^ une extr6mit6 d'une assise, ainsi qu'un repose-jambes, articul6 a 
I'autre extremite de I'assise. Le dossier et le repose-jambes sont tous deux 
d6plaQables sous la commande d'un dispositif d'actionnement entre une po- 
15 sitlon sensiblement verticale et une position sensiblement horizontale, per- 
mettant ainsi au siege de prendre plusieurs configurations. Par exemple, 
parmi ces configurations sont prevues une configuration de couchage de 
I'utilisateur dans laquelle le dossier et le repose-jambes sont tous deux sen- 
siblement horizontaux et une configuration d'assise dans laquelle le repose- 
20 jambes et le dossier sont tous deux sensiblement verticaux. 

Un dispositif d'actionnement est pr§vu pour la commande directe et 
ind§pendante de chaque §l6ment mobile du siege. 

De plus, de nombreux si§ges sont 6quipes de dispositifs permettant 
par une commande unique de provoquer le deplacement S la fois du repose- 
25 jambes et du repose-pieds et ce, afin d'amener le si6ge, par une commande 
unique, dans une configuration predeterminee. 

Pour chacune de ces configurations pr6determinees du siege, une 
position cible pred§terminee est fix6e pour chaque element de si6ge et done 
chaque actionneur. 

30 Afin de connaTtre ^ chaque Instant la position des diff6rents el6ments 

de siege, et ainsi pouvoir gerer als6ment leur d§placement, il est connu de 
prevoir dans les dispositifs d'actionnement des 6l6ments de sifege, un trans- 



ducteur tel qu'un potentiom^tre permettant de recueillir des valeurs brutes 
de mesure representatives de la position courante de chaque actionneur. 

Pour chacune des configurations predetermin6es du siege accessi- 
bles par un dispositif d'actionnement unique, une valeur cible predeterminee 
est memorisee, cette valeur cible predeterminee etant egale S la valeur brute 
de nnesure relevee lorsque Telement de siege est dans la position cible sou- 
haitee. 

Ainsi, pour amener un element du siege vers une position predeter- 
minee, Tactionneur est mis en action jusqu'a ce que la valeur brute de me- 
sure courante fournie par le transducteur soit egale a la valeur cible prede- 
terminee correspondent a la position escomptee pour Tactionneur et done 
Telement de siege correspondent. 

Par ailleurs, afin d'eviter qu'un element mobile du siege ne vienne 
heurter un obstacle, il est connu de suivre la position de cet element mobile 
et d'interdire que la valeur brute de mesure fournie par le transducteur ne 
depasse une valeur de seuil predeterminee. Si la valeur brute de mesure 
fournie par le transducteur est egale a cette valeur de seuil predeterminee, 
Tarret de Tactionneur est commande automatiquement, independamment de 
la commande appliquee par le passages 

Dans la pratique, on constate que. du fait des tolerances de fabrica- 
tion des sieges, des tolerances de fabrication des actionneurs, et des impre- 
cisions mecaniques et 6lectroniques des transducteurs, les differents sieges 
installes dans un avion ne fournissent pas tous la meme valeur brute de me- 
sure pour une meme position de Tactionneur associe et une meme position 
de {'element mobile commande par Tactionneur. Ainsi, pour une meme 
commande appliquee S plusieurs sieges disposes cote a cote, les positions 
atteintes par chacun des elements de ce si6ge ne sont pas rigoureusement 
identiques, 

Lorsque plusieurs sieges sont disposes cote S cote, comme par 
exemple dans une rangee de sieges d'un avion, on constate que, lorsque 
tous les sieges sont amenes dans une meme configuration predeterminee, 
les positions de chacun des Elements de siege ne sont pas rigoureusement 
identiques. 
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Ainsi, Taspect visuel de rensemble des si6ges se trouve degrade, De 
plus, comme les utilisateurs qui commandent de maniere similaire leur siege 
n'obtiennent pas rigoureusement la m§me position pour chacun des ele- 
ments des sieges, certains d'entre eux peuvent ressentir une frustration. 
5 En outre, quand des valeurs limites de deplacement sont fixees pour 

certains actionneurs, les valeurs limites de deplacement des eI6ments mo- 
biles correspondants des differents sieges ne sont pas toutes rigoureuse- 
ment identiques, rendant ainsi malaisee la gestion des zones d'interdiction 
de deplacement des el6ments de sifege. 

10 Uinvention a pour but de proposer un dispositif d'actionnement d'un 

Element de si6ge. permettant ^assurer que la position atteinte par un ele- 
ment de siege soit r6ellement la position escomptee, et en partlculier que, 
lorsque plusieurs sieges equipes de ce dispositif sont instail^s cote a cote, 
ceux-ci reagissent de maniere analogue lorsqu'ils sont commandes pour 

15 atteindre une configuration predetenninee identique sous Taction d'un ou 
plusieurs actionneurs. 

A cet effet, I'invention a pour objet un dispositif d'actionnement d'un 
6lement de si6ge du type precite, caracteris6 en ce qu'il comporte : 

- des moyens de calcul d'une valeur corrig§e de la position courante 
20 de Tactionneur, d partir de chaque valeur brute de mesure fournie par le 

transducteur et d'une fonction affine de correction ; et 

- des moyens d'exploitation de ladite valeur corrigee de la position 
courante de I'actionneur. 

Suivant des modes particuliers de r6alisation, le dispositif comporte 
25 Tune ou plusieurs des caracteristiques suivantes : 

- il comporte : 

. des moyens de relev6 d'au molns deux valeurs brutes de mesure de 
reference representatives, chacune, de la position de I'actionneur pour une 
position de reference identifiee de I'actionneur ; 
30 . des moyens d'entr6e, pour chaque position de reference identifi6e 

de Tactionneur, d'une valeur th6orique de reference ; et 

, des moyens d'6tablissement, a partir desdites au moins deux va- 
leurs brutes de mesure de reference relevees et des valeurs theoriques de 



reference correspondantes, de ladite fonction affme de correction pour le 
calcul de la valeur corrig6e de la position courante de I'actionneur. a partir 
de chaque valeur brute de nnesure fournie par le transducteur ; et 

- lesdits moyens d'etablissement de la fonction affine de correction 
sont adaptes pour etablir ladite fonction affine de correction d partir de seu- 
lement deux valeurs brutes de mesure de reference ; et 

- lesdits moyens d'exploitation comportent des nnoyens de comparai- 
son en continu de ladite valeur corrigee de la position courante de I'actlon- 
neur d au moins une valeur de seuil predeternnin6e, et des moyens de pilo- 
tage adaptes pour produire un ordre de pilotage en fonction du resultat de la 
ou chaque comparaison. 

L'invention est egalement relative S un siege comportant au moins un 
element mobile et au moins un dispositif d'actionnement tel que defini ci- 
dessus associe mecaniquement a un element de si§ge pour son d6place- 
ment. 

Suivant des modes particuliers de realisation, le siege comporte Tune 
ou plusieurs des caracteristiques suivantes : 

- il comporte au moins un element mobile associe mecaniquement a 
un dispositif d'actionnement tel que defini ci-dessus, il comporte un dispositif 
adapts pour, sous Taction d'une commando unique fournie par I'utilisateur, 
amener le siege dans au moins une configuration predeterminee, et la ou 
chaque valeur de seuil pred6terminee est representative de la position de 
I'actionneur associe dans une configuration pred6terminee du si6ge, 

Enfin, Tinvention est relative a un ensemble de sieges, comportant au 
moins deux sieges de structure analogue tels que definis ci-dessus, 

Suivant un mode particulier de realisation, lesdits sieges sont dispo- 
ses cote e cote. 

L'invention sera mieux comprise a la lecture de la description qui va 
suivre, donnee uniquement a titre d'exemple et faite en se ref^rant aux des- 
sins sur lesquels : 

- la figure 1 est une vue schematique de cote d'un siege equip6 de 
deux dispositifs d'actionnement selon Tinvention ; 
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- la figure 2 est une vue schematique d'un actionneur d'un dispositif 
' d'actionnement selon Tinvention ; 

- la figure 3 est un organigramme illustrant le processus de calibrage 
d'un dispositif d'actionnement selon Tinvention ; 

5 - la figure 4 est une courbe illustrant les calculs effectues lors du pro- 

cede de calibrage et lors du calcul de valeurs corrig6es de position ; et 

- les figures 5 et 6 sent deux organigrannmes explicltant le fonction- 
nement d'un dispositif d'actionnement selon Tinvention. 

Le siege 10 represents sur la figure 1 est un siege de passager d'un 
10 avion. Ce siege est fixe sur le sol 12 de Tavion. 

Le siege 10 comports un pietement 14 solidaire du sol 12 sur lequel 
repose une assise 16 sensiblement horizontale. A une extremite de I'assise 
est articule un dossier 18 depla^able entre une position sensiblement verti- 
cale et une position sensiblement horizontale dans laquelle 11 prolonge 
15 I'assise 16. 

A I'autre extremite de I'assise 16, est articul6 un repose-jambes 20 
deplagable entre une position rabattue sensiblement verticale au-dessous 
de i'assise 16 et une position etendue sensiblement horizontale dans le 
prolongement de I'assise 16. 
20 Un premier dispositif d'actionnement 22 est monte entre I'assise 16 et 

le dossier 18 afin d'assurer un d6placement de ce dernier entre sa position 
verticale et sa position horizontale. 

De meme, un second dispositif d'actionnement 24 est mont6 entre 
I'assise 16 et le repose-jambes 20 afin d'assurer un deplacement de ce der- 
25 nier entre sa position rabattue et sa position etendue. 

Chaque dispositif d'actionnement 22, 24 comporte un actionneur pro- 
pre, note 26, 28 respectivement. Ces actionneurs sont aliment6s en courant 
electrique depuis une unit6 de commande commune 30 constituant une par- 
tie des dispositifs d'actionnement de chaque 6lement du siege. Cette unite 
30 de commande 30 est reiiee separement ^ chacun des actionneurs 26, 28 
afin d'assurer leur pilotage independent. 

Les actionneurs 26 et 28 ont sensiblement la m§me structure. L'un 
d'eux est illustr6 schematiquement sur la figure 2. 
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Ainsi, un actionneur comporte un groupe motoreducteur 36 associe, 
comme connu en soi, par exemple d Taide d'un agencement vis-6crou 37 a 
une tige 38 mobile en translation par rapport a un carter 40 dans lequel est 
fixe le groupe motoreducteur. 
5 En outre, un potentiometre 42 ou tout autre type de transducteur 

adapte est fix6 au carter 40. Un curseur 44 du potentiometre est solidarise ^ 
une extremite de la tige 38 de Tactionneur. Le potentiometre 42 est reli6 a 
Tunite de commande 30. Ainsi, le potentiometre 42 permet ^ runit6 de com- 
mande 30 de recueiliir en continu une valeur brute de mesure representative 
10 de la position courante de i'actionneur. Cette valeur brute de mesure est la 
valeur de resistance du potentiometre dans le cas considere. 

Un clavier 50 (figure 1) ou tout autre organe de commande est solida- 
rise au siege pour permettre a Tutilisateur de commander separement et di- 
rectement chaque actionneur du siege. Le clavier permet egalement d'at- 
15 teindre par une commande unique agissant sur plusieurs actionneurs une de 
trois configurations predeterminees du siege. Le nombre de configurations 
distinctes peut etre different de trois, par exemple 6gal a deux ou superieur S 
quatre. A cet effet, le clavier comporte, dans Texemple considere, trois bou- 
tons cliacun associe ^ une configuration pred6termin§e. Ces configurations 
20 sont une configuration de repas, une configuration d'atterrissage et une con- 
figuration de couchage. 

Une autre position pred§termin6e peut etre definie directement par 
. Tutiiisateur et est accessible par un bouton specifique. 

Dans la configuration de repas, le repose-jambes 20 et le dossier 1 8 
25 se trouvent tous deux dans des positions predeterminees dans lesquelles ils 
sont rigoureusement verticaux et definissent un angle de 90° avec le plan de 
Tassise. 

Dans la configuration d'atterrissage, le dossier 18 et le repose-jambes 
20 sont dans des positions predeterminees telles que le dossier 18 d6finit un 
30 angle d'envlron 20° avec le plan de ('assise alors que le repose-jambes 20 
definit un angle d'environ 10"* avec la verticale. 
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Dans la configuration de couchage, le dossier 18 et le repose-jambes 
20 sont dans des positions predetermin6es dans lesquelles ils prolongent 
Tassise 16 et s'etendent ainsi sensiblement dans le plan de celle-ci. 

Afin d'assurer la comnriande du siege. I'unite de commande 30 com- 

5 porte une unite centrale de traltement d'informations 70 a laquelle est relie le 
clavier 50, De plus, les potentiometres des deux actionneurs 26 et 28 sont 
6galennent relies ^ cette unit6 centrale de traitement dlnformations 70 afin 
de fournir d celle-ci en continu, pour chaque actionneur, une valeur brute de 
mesure representative de la position courante de Tactionneur. 

10 L'unite centrale de traitement d'informations 70 est reliee d une unite 

72 d'alimentation des actionneurs 26 et 28. L'unite 72 est adaptee pour ali- 
menter en courant electrique les actionneurs 26 et 28 en fonction d'ordres 
de commande regus de l'unite centrale de traitement d'informations 70. En 
particulier, le courant electrique foumi par Tunit^ d'alimentation 72 est adapts 

15 pour assurer une vitesse satisfaisante des actionneurs ainsi qu'un courant 
ayant une forme permettant le deplacement de I'actionneur dans le sens 
souhaite. 

L'unite de traitement d'informations 70 est adaptee pour commander 
le siege d partir des valeurs brutes de mesure regues des differents trans- 

20 ducteurs installes dans les actionneurs du siege. 

Toutefois. selon I'invention, les valeurs brutes de mesure issues des 
transducteurs sont com'gees pour tenir compte des tolerances de fabrication 
du siege et des imprecisions des transducteurs avant d'etre traitees et ex- 
ploitees au sein de l'unite de traitement d'informations 70. 

25 A cet effet, l'unite centrale de traitement d'informations 70 comporte 

des moyens 80 adaptes pour assurer une correction des valeurs brutes de 
mesure issues des transducteurs implantSs dans les actionneurs 26 et 28. 
Ces moyens de correction 80 sont adaptes pour corriger les valeurs brutes 
de mesure en fonction d'informations de correction, et en particulier par mise 

30 en oeuvre d'une fonction affine de correction stockee dans une memoire 84. 

En outre, l'unite de traitement 70 comporte des moyens de pilotage 
designes par la reference generate 86. Ces moyens de pilotage regoivent, 
des moyens de correction 80, des valeurs com'g6es des positions courantes 
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de chaque actionneur calculees k partir des valeurs brutes de mesure four- 
nies par les transducteurs. 

Les moyens de pilotage 86 sont adaptes pour adresser des ordres de 
commando a I'unite d'alimentation 72. 

5 Uunite de commande 30 comporte par ailleurs une memoire 88 a 

laquelle sont relies les moyens de pilotage 86. Dans la memoire 88 sont 
stockees des valeurs de seuil predeterminees, notees generalement Ppred, 
correspondant aux positions cibles devant etre prises par les elements de 
siege lors de la modification du siege vers une configuration pr6determin6e- 

10 Ainsi, pour chaque element de siege, plusieurs valeurs de seuil pre- 

determinees sent memorisees. Chaque valeur de seuil predeterminee cor- 
respond a une position cible pour un element de siege, cette position cibie 
etant definie pour une configuration predeterminee du siege- 
En outre, deux autres valeurs de seuil predeterminees, not6es Pmin et 

15 Pmax sont memorisees pour chaque actionneur dans la m6moire 88. Ces 
valeurs de seuil predeterminees constituent des valeurs limites de debatte- 
ment et correspondent aux positions extremes autoris6es pour I'actionneur 
dans le siege et definissent done la plage de debattement de celui-cl pour le 
siege considers. 

20 La memoire 88 est reinscriptlble sous la commande des moyens de 

pilotage 86 de Tunite centrale. En particulier, I'unite centrale de traitement 
d'informations 70 est adaptee pour, lors de la reception d'un ordre de com- 
mande adapte issu par exemple d'un clavier annexe amovible 90, memori- 
ser, dans la memoire 88, les valeurs de seuil predeterminees pour chaque 

25 actionneur, 

Les moyens de pilotage 86 sont adaptes pour assurer des comparai- 
sons entre les positions cou rentes corrigees regues des moyens de correc- 
tion 80 et les valeurs de seuil pr6determinees stockees dans la memoire 88. 
Afin d'assurer la determination et le stockage de la fonction affine de 

30 correction memorisee dans la memoire 84, I'unite centrale de traitement 
d'informations 70 comporte des moyens de calibrage 92 associ6s ^ des 
moyens 94 d'entree d'informations. Ces moyens d'entree d'informations sont 
avantageusement amovibles. lis sont constitu§s par exemple d'un clavier, 
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notamment un clavier d'un ordinateur portable permettant d'adresser aux 
moyens de calibrage 92 des ordres de releve d'informations et des valeurs 
theoriques de reference. 

Les moyens de calibrage 92 sont relies S chacun des transducteurs 
5 42 afin de recevoir en continu les valeurs brutes de mesure foumies par ces 
transducteurs. 

Les moyens de calibrage 94 sont en outre relies d la memoire 84 pour 
le stockage d'une fonction de correction elaboree par les moyens de cali- 
brage pour chacun des actionneurs du siege. 

10 Dans la pratique, Tunite centrale de traitement tf informations 70 est 

formee d'un microprocesseur associe a un environnement fonctlonnel 
adapte. comportant notamment des moyens de stockage d'un ensemble de 
programmes mis en oeuvre par le microprocesseur afin d'assurer les fonc- 
tions des moyens de correction 80, des moyens de pilotage 86 et des 

15 moyens de calibrage 92. 

Afin de determiner et de m§moriser chaque fonction affine de correc- 
tion, Talgorithme de calibrage decrit sur la figure 3 est mis en ceuvre. Get 
algorithme est decrit pour le calibrage d'un actionneur commandant un el6- 
ment de siege mobile. Toutefois, un algorithme analogue est mis en oeuvre 

20 pour le calibrage de chaque actionneur. 

A I'etape 100, I'el^ment commande par Tactionneur est amene ma- 
nuellement dans une premiere position de reference identifiee. A I'etape 
102, par enfoncement d'une touche pred§termin6e des moyens d'entree 
d'informations 94, une premiere valeur brute de mesure de reference not6e, 

25 Piuei. est relevee par les moyens de calibrage 92. Cette valeur est temporai- 
rement memoris6e. 

L'el6ment de siege est ensuite amen6 manuellement jusqu'S une 
deuxieme position de reference identifiee d r6tape 104. 

A I'etape 106, par Tenfoncement d'une touche pr6determinee des 

30 moyens d'entr6e d'informations 94. Une deuxieme valeur brute de mesure 
de reference, notee Piue2, representative de la position de I'actionneur dans 
sa deuxieme position de reference identifiee est enregistr§e par les moyens 
de calibrage 92. 
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A I'etape 108, des valeurs theoriques de reference, notees Pcaii et 
Pcai2. associees aux premiere et deuxieme positions de reference Identifiees 
de Tactlonneur conslderees aux etapes 100 et 104. sont entrees dans les 
nnoyens de calibrage 92. Ces valeurs identifiees sont saisies par exemple au 
clavier depuis les moyens d'entree d'informations 94. 

Ces valeurs theoriques sont egales ou proportionnelles aux valeurs 
brutes que devrait fournir le potentiometre d'un actionneur suppose id6al 
lorsque I'actionneur est dans sa premiere position de reference identifiee et 
dans sa deuxieme position de reference identifiee. 

Enfin, ^ Tetape 110, une fonction affine de correction est etablie a 
partir des valeurs brutes de mesure de reference relevees Piuei et Piue2 et 
des valeurs theoriques de reference Pcaii et Pcai2- 

Comme illustre sur la figure 4, la fonction affine calculee correspond ^ 
Inequation de la droite passant par les points d'abscisse (Piuei, Pcaii) et 
(Piue2,Pcai2) dans un repere ou les valeurs brutes de mesure sont represen- 
tees en abscisse et les valeurs theoriques en ordonn6e. 

La fonction de correction correspondant a {'equation de la droite pre- 
citee est donnee par la formule : Pcorr ~ Plu6 " {a(P|ue- Pcaii) + b} 
OU : 

Pcorr est la valeur corrig§e correspondant a la valeur brute qui aurait du etre 
obtenue avec un actionneur ideal, et 

Piue est la valeur brute de mesure courante effectivement relevee. 

Dans la formule de correction precitee. b est donne par la formule : 

b= Piue1 - Pcal1, et 

a est donne par la formule : 

a = ((Plue2 - Pcal2) - b) / (Piue2 - P|uel). 

b correspond au d6calage initial de la course reelle de Tactionneur et 
de la course theorique d'un actionneur ideal, alors que a correspond a la 
difference de pente entre la pente caracteristique de {'actionneur et la pente 
theorique d'un actionneur idea{. 

A I'etape 102, la fonction affine calculee permettant de determiner une 
valeur corrig6e de la position courante de Tactionneur & partir de la valeur 



brute de mesure fournie par le transducteur est m6moris6e dans la memoire 
84. 

Un tel algorithme de calibrage S partir de deux valeurs relevees est 
mis en oeuvre pour chaque actionneur de chaque siege d'un vehicule tel 
qu'un avion. 

En variante, tous les actionneurs d*un meme si6ge peuvent etre cali- 
bres simultanement. A cet effet. chaque element de siege est amene ma- 
nuellement dans une premiere position de reference identifiee. Une premiere 
valeur brute de mesure de reference est alors relevee pour chaque action- 
neur. Chaque element de siege est ensuite amene manuellement dans une 
deuxi6me position de reference identifiee. Une deuxieme valeur brute de 
mesure de reference est alors relevee pour chaque element de siege. Des 
fonctions affines de correction sont calcul6es pour chaque actionneur en 
fonctlon des premiere et deuxieme valeurs brutes de mesure de reference. 

Avantageusement, lorsque plusieurs sieges identiques sont disposes 
dans un meme vehicule, et notamment lorsque plusieurs sieges identiques 
sont dispos6s cote § cote, les positions de reference identifi§es utilisees 
pour le calibrage sont les memes pour les actionneurs respectifs de chacun 
des sieges. De plus, les valeurs theoriques de reference de chacun des dis- 
positifs de commande de chacun des sieges pour les actionneurs corres- 
pondents sont fixees avantageusement k des valeurs identiques. 

Ainsi, pour la programmation des moyens de pilotage 86 des sieges, 
les memes algorithmes et les memes valeurs peuvent §tre utilises pour cha- 
cun des sieges. En particulier, les valeurs de seuil pr§determinees m6mori- 
sees dans les memoires 88 de chacun des sieges peuvent §tre prises iden- 
tiques avec Tassurance d'obtenir un meme comportement des sieges, 

Cette phase initiate de calibrage n'est mise en oeuvre que lors du 
montage des sieges. Les fonctions de correction stockees dans la memoire 
84 sont ensuite conserv6es pour toute la duree de vie du siege. Toutefois, 
ces fonctions peuvent etre modifiees. si necessaire, afin de definir une nou- 
velle fonction affine de calibrage par exemple suite au remplacement, a la 
r6paration d'un actionneur, ou au changement d'un Element de siege. 



12 

En dehors de cette phase initiale de calibrage, Tunite de commande 
30 est adaptee pour mettre en oeuvre un ensemble d'algorithmes de com- 
mande de chaque actionneur afin, soit de d6placer un element de si6ge 
suite a une commande directe de rutilisateur, soit de deplacer cet element 
5 de siege jusqu'a une position cible predeterminee associee a une configura- 
tion predeterminee du siege requise par Tutilisateur. 

Des tests sont effectues en continu pour scruter Tenfoncement d'une 
touche du clavier 50 correspondant a une commande directe d'un element 
de siege ou a une commande du siege vers une configuration predetermi- 
10 nee. 

Deux exemples de tels algorithmes sont donnees sur les figures 5 et 

6. 

Sur la figure 5 est illustre Talgorithme permettant le deplacement d'un 
actionneur, par exemple Tactionneur 28 agissant sur le repose-jambes 20. 
15 Le test est mis en oeuvre a Tetape 200 determine si la touche propre k 

la commande directe de ractionneur en cause a §t6 enfoncee dans un sens 
ou dans un autre. Si tel n'est pas le cas, I'actionneur est maintenu a Tarret k 
Tetape 202 ou I'actionneur est arrete si celui-ci est en mouvement. 

Si, a Tetape 200. Tenfoncement d'une commande de depiacement est 
20 d6tecte, I'actionneur correspondant est mis en marche dans le sens choisi, a 
I'etape 204. 

A I'etape 206, un releve de la valeur brute de mesure Piue est effectue 
par I'unite de commande 30. Cette valeur brute correspond ^ la valeur de la 
resistance du potentiometre installe sur I'actionneur consid6re. 
25 A I'etape 208, une valeur de mesure corrigee Pcorr est calculee par les 

moyens de correction 80 a partir de la valeur brute de mesure relev6e et de 
la fonction affine de correction stockee dans la memoire 84. 

Aux etapes 210 et 212. la valeur de mesure corrigee Pcorr est compa- 
ree, par les moyens de pilotage 86. aux valours limites de deplacement de 
30 ractionneur, notees Pmax et Pmin- 

Si la valeur de mesure corrigee Pcorr est superieure d la valeur Pmax ou 
inferieure a la valeur Pmin. I'arret de I'actionneur est command^ d I'une des 
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etapes 214 et 216, En effet, si Tun des tests effectues aux etapes 210 et 212 
est verifie, Tactionneur est en bout de course et celui-ci doit etre arret§. 

A {'issue de Tetape de test 212, l*6tape 200 est a nouveau mise en 
oeuvre afin d'assurer un deroulement en boucle de la succession d'6tapes 
decrites prec6demment. 

On congoit qu'avec la mise en oeuvre d'un tel algorithme, les tests 
conduits aux etapes 210 et 212 etant effectu6s non pas sur les valours bru- 
tes de mesures Piue nnais sur les valours de mesure corrigees Pcorr, la mise 
en oeuvre de ralgorithme ne depend pas des tolerances de fabrication du 
siege et de ractionneur, ni des impr6cisions du transducteur integre a Tac- 
tionneur. En effet. Tinfluence de ces tolerances et imprecisions est suppri- 
mee du fait du calibrage prealable du dispositif de commando, ce calibrage 
permettant d'effectuer des tests sur des valours correspondant a des valours 
theoriques qui auraient 6te rencontrees avec un actionneur ideal. 

Sur la figure 6 est illustre un autre algorithme mis en oeuvre par un 
dispositif de commando selon rinvention. Cot algorithme correspond au cas 
d'une commando d'un siege vers une configuration predeterminee. 

A Tetape 300, un test est effectue pour detector Tenfoncement d'une 
commando de configuration predeterminee, Quand une telle commando 
n'est pas enfoncee, Tactionnour est maintenu arrete a I'etape 302 ou. si ce- 
lui-ci est en marche, son arret est command^ lors de cette etape. 

Lors de la detection de Tenfoncement d'une commando de configura- 
tion predeterminee, Tactionnour associe est mis en marche S I'etape 304 
dans le sens correspondant ^ la position cible predeterminee de rel6ment de 
siege associee a la configuration souhaitee. 

A I'etape 306, un releve de la valour brute de mesure Piue est effectu6 
par Tunite de commando 30. 

A partir de la valour brute de mesure Piue et de la fonction affine de 
correction memorisee, un calcul de la valour de mesure corrig6e Pcorr est 
effectu6 a I'etape 308 par les moyens de correction 80. 

Cette valour de mesure corrigee Pcorr est foumie aux moyens de pilo- 
tage 86. lesquels effectuent, ^ I'etape 310, un test visant a comparer la va- 
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leur de mesure corrigee Pcorr a une valeur de seuil predetermin6e Ppred cor- 
respondent ^ la position cible predeterminee de I'element de siege. 

Si la valeur de mesure corrigee Pcorr est superieure (ou inferieure sui- 
vant ie sens de deplacement) a la valeur de seuil predeterminee Ppred. Tarret 
5 de I'actionneur est commande a Tetape 312. Si tel n'est pas Ie cas, Tetape 
300 est a nouveau mise en oeuvre afin que la succession d'etapes decrites 
precedemment soit mise en oeuvre en boucle. 

On comprend qu'avec un algorithme tel que defini ci-dessus. la valeur 
de seuil predetermine Ppred peut etre ind§pendante des tolerances de fabri- 
10 cation du siege et des Imprecisions du transducteur mis en oeuvre dans I'ac- 
tionneur. En effet, les valeurs de mesure corrig6es comparees a cette valeur 
de seuil predeterminee sont elles-memes independantes des tolerances et 
imprecisions du transducteur, du fait de la calibration prealable du dispositif 
de commande. 

15 Ainsi, les memos valeurs de seuil predeterminees peuvent etre utili- 

sees pour chacun des sieges adjacents, en etant assure que la mise en oeu- 
vre des algorithmes precites identiques dans les differents sieges conduiront 
a amener les elements de siege correspondants des differents sidges dans 
des positions rigoureusement Identiques, lors de Tapplication de comman- 

20 des identiques sur ces differents sieges. 

Dans Texemple decrit precedemment, la fonction affine de correction 
de chaque actionneur est determinee a partir de seulement deux points. 

En variante, elle est calculee ^ partir de plus de deux points par 
exemple par un algorithme des moindres carres. 
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REVENDICATIONS 

1. - Dispositif (22, 24) d'actionnement d'un element de siege, du type 
comportant : 

- un actionneur (26. 28) muni d'un transducteur (42) adapte pour four- 
nir une valeur brute de mesure (Piue) representative de la position courante 
de Tactionneur, 

caracterise en ce qu'il comporte : 

- des moyens (80. 84) de calcul d'une valeur corrigee (Pcorr) de la po- 
sition courante de Tactionneur, ^ partir de chaque valeur brute de mesure 
(Piue) fournie par le transducteur et d'une fonction affine de correction ; et 

- des moyens (86) d'exploitation de ladite valeur corrigee (Pcorr) de la 
position courante de I'actionneur. 

2. - Dispositif d'actionnement selon la revendication 1 . caracteris6 en 
ce qu'll comporte : 

- des moyens (92) de releve d'au moins deux valeurs brutes de me- 
sure de reference (Piuei, Piuea) representatives, chacune. de la position de 
Tactionneur pour une position de reference identifiee de Tactionneur ; 

- des moyens (94) d'entree, pour cliaque position de reference identi- 
fiee de I'actionneur, d'une valeur theorique de reference (Pcaii. Pcai2) ; et 

- des moyens (92) d'etablissement, a partir desdites au moins deux 
valeurs brutes de mesure de reference (Piuei, Piuea) relevees et des valeurs 
th6oriques de reference (Pcaii. Pcai2) correspondantes, de ladite fonction af- 
fine de correction pour le calcul de la valeur corrigee (Pcorr) de la position 
courante de Tactionneur, a partir de chaque valeur brute de mesure (Piue) 
fournie par le transducteur. 

3. - Dispositif d'actionnement selon la revendication 2, caract6ris6 en 
ce que lesdits moyens (92) d'6tablissement de la fonction affine de correc- 
tion sont adapt6s pour 6tablir ladite fonction affine de correction d partir de 
seulement deux valeurs brutes de mesure de reference. 

4. - Dispositif d'actionnement selon Tune quelconque des revendica- 
tions pr6cedentes. caracteris6 en ce que lesdits moyens d'exploitation com- 
portent des moyens (96) de comparaison en continu de ladite valeur coni- 
g6e (Pcorr) de la position courante de I'actionneur § au moins une valeur de 
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seuil predeterminee, et des moyens de pilotage (86) adaptes pour produire 
un ordre de pilotage en fonction du resultat de la ou chaque comparaison. 

5. - Siege comportant au moins un element mobile (18, 20) et au 
moins un dispositif (22, 24) d'actionnement selon Tune quelconque des re- 
vendications precedentes associe mecaniquement a un Element de siege 
(18, 20) pour son deplacement, 

6. - Siege selon la revendication 5, caracterise en ce qu'il comporte au 
moins un element mobile (18, 20) associe mecaniquement a un dispositif 
(22. 24) d'actionnement selon la revendication 4, en ce qu'il comporte un 
dispositif (50) adapte pour, sous Taction d'une commande unique fournie par 
rutilisateur, amener le siege dans au moins une configuration predetermi- 
nee, et en ce que la ou chaque valeur de seuil predeterminee est represen- 
tative de la position de Tactionneur associe dans une configuration prede- 
terminee du siege. 

7. - Ensemble de sieges, comportant au moins deux sieges de struc- 
ture analogue selon Tune quelconque des revendications 5 et 6, caracterise 
en ce que le ou chaque dispositif (22, 24) d'actlonnement est selon la reven- 
dication 2 ou 3, et en ce que les positions de reference identifiees des ac- 
tionneurs, pour les dispositifs d'actionnement respectifs de chacun des sie- 
ges, sent identiques. 

8. - Ensemble de sieges selon la revendication 7, caracterise en ce 
que lesdits sieges sont disposes cote ^ cote. 
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